ムバコンによる自律型空間情報取得の試み by 和田, 雅昭 et al.
ムバコンによる自律型空間情報取得の試み 
Auto-Acquisition of Spatial Information by Movable Computer 
 
○和田雅昭 ｱｸﾒﾄﾌ･ﾀﾞｳﾚﾝ 増田稔 土池政司 盛雅道（チームベルーガ） 
上瀧實 畑中勝守（北海道東海大学） 
 
Masaaki WADA, Dauren F.AKHMETOV, Minoru MASUDA, Seiji TSUCHIIKE, and Masamichi MORI, Team-Beluga 
Minoru KOTAKI and Katsumori HATANAKA, Hokkaido Tokai University, 5-1-1-1, Minamisawa, Sapporo, Hokkaido 
 
Abstract: Movable computer is a common term designating a general-use embedded computer, which is 
installed to a mobile object for auto-acquisition and transmission of the spatial information. Appearance of 
movable computers brought up an expectation that the spatial information is applicable in various fields. 
Particularly, movable computer is well suited for survey by mobile objects usually equipped with GPS and 
motion sensors. In this paper, a breadboard with ability of wireless LAN connection is presented, which 
features functions of location information acquisition by GPS and visual information acquisition by 
network camera. Two systems for spatial information acquisition are described. The first of them is based 
on the use of a radio-controlled helicopter and three-dimensional digital image processing, and the second 
one uses an unmanned catamaran equipped with multi-beam acoustic sounder. 
 


































 Main Board Sub Board 
Base(CPU) OpenBlockSS HITACHI H8/3068 
OS Linux None 
Sensor 










CF-Card Slot 1ch 
 















































Fig.3  Acquisition of Spatial Information by Unmanned Catamaran 
 
 
Fig.4  An Example of Acquisitive Spatial Information 
 
5. おわりに 
 空間情報の活用に関しては一度限りの利用ではなく、同一の空間
において定期的に情報の取得を行ない、過去のデータと比較するこ
とによって、より高い価値が生み出されてくると考えられる。しか
しながら、空間情報の取得には、多くの時間と人手を要することか
ら、現在は特定の分野での活用にとどまっている。自律型空間情報
取得ムバコンの開発により空間情報の活用がより身近なものとな
り、ムバコンが農業や水産業を始めとする北海道の産業に役立つも
のとなることを期待している。 
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